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tstrak 
Jurusan Teknik Elcktro Universitas Surabaya (JTEUS), dalam arah pcnclitiannya fokus pada riset dan 
ngembangan quadrotor untuk berbagai aplikasi praktis. Tantangan terbesar dalam riset quadrotor adalah 
Sahnya mcndcsain kontroler yang akan diterapkan pada platform untuk berbagai misi terbang dikarenakan 
~em quadrotor yang nonlinear. Belum adanya model quadrotor dari platform yang dipakai risct di JTEUS 
=ngakibatkan implcmcntasi kontrolcr dilakukan dengan cara coba coba atau trial and error. Keberadaan 
el quadrotor dapat digunakao untuk menjclaskan behavior dari pesawat terhadap perubahan parameter 
ponen penyusunnya, perubahan input dan responnya terhadap disturbances. Pada paper ini, AR. Drone 
otor sebagai salah satu platform riset di JTEUS dimodelkan dan disimulasikan dengan menggunakan 
ulink. Persamaan kincmatik, dinamik dan bcberapa parameter model dirisct dari bcrbagai literatur yang 
etemukan pcnulis. Simulasi output model terhadap setpoint ketinggian, roll, pitch dan yaw dari quadrotor 
jukkan untuk mengetahui karakteristik dari sistem. Hasil simulasi akan dibandingkan dengan data 
igasi AR.Drone yang direkam dengan mcnggunakan AR.Drone Lab VIEW Toolkit. 
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Quadrotor, pesawat terbang dengan 4 buah 
baling tetap yang tersusun secara diagonal, 
"adi platform bidang riset yang sangat 
bang pada beberapa tahun ini. Platform ini 
· karena mempunyai kontruksi mekanik yang 
bana tetapi mempunyai kemampuan terbang 
ner, terbang vertikal, dan dapat bermanuver 
cepat. Namun demikian pesawat ini juga 
yai beberapa kelemahan antara lain 
tasan supply energi dan beban yang dapat 
t serta susah dikontrol secara autonomous 
sistemnya yang unstab/e[l]. Namun 
·an banyak aplikasi yang telah dihasilkan 
memanfaatkan quadrotor ini. Aplikasi 
t antara lain digunakan untuk monitoring dan 
's lalu lintas, aerial photography and video, 
surveillance and intelligence for law 
ent, property assessment and real estate 
tion dll [2). 
Saat ini Jurusan Teknik Elektro Universitas 
(JTEUS), fokus pada riset pengembangan 
toruntuk berbagai aplikasi praktis. AR.Drone 
menjadi salah satu platform riset yang dipilih karena 
platform ini relatif murah dan mempunyai on-board 
electronics yang di dalamnya sudab terdapat 
motherboard lcngkap dengan processor dan Wi-Fi 
chip, sensor accelerometer, gyroscope, ultrasonic, 
mikrokontroler dan dua buah kamera. Platform ini 
juga telah disertakan real time operating system 
yang memungkinkan berbagai tugas dapat dilakukan 
secara bersamaan scperti berkomunikasi dengan 
ground station melalui Wi-Fi, sensor acquisition, 
video data sampling, image processing, state 
estimation, dan closed-loop contro/[5]. 
Tantangan tcrbesar dalam riset quadrotor 
adalah susahnya mendesain kontroler yang akan 
diterapkan pada platform untuk berbagai misi dan 
aplikasi praktis dikarenakan sistem quadrotor yang 
nonlinear. Belum adanya model quadrotor dari 
platform yang dipakai riset di JTEUS meng-
akibatkan implementasi kontroler dilakukan dengan 
cara ~oba coba atau trial and error. Hal ini beresiko 
quadrotor sering jatuh yang berakibat rusak atau 
pecahnya komponen penyusun quadrotor. Dengan 
latar belakang tersebut maka keberadaan model 
platform quadrotor, dalam hal ini AR.Drone, sebagai 
